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ABSTRAK 

 
AGV (Automated Guided Vehicle) dengan kecerdasan buatan (AI) diharapkan dapat 

mempengaruhi pertumbuhan industri di Indonesia. Robot kecerdasan buatan ini 

dikendalikan oleh komputer kecil dan menggunakan gerakan mekanis, seperti kendaraan 

roda empat dengan penggerak 2WD. Artikel ini menjelaskan dan mengimplementasikan 

pendekatan kontrol robot AGV untuk menentukan tempat dalam sebuah bangunan dengan 

mendeteksi teks di berbagai bagian bangunan. Strategi saat ini menggunakan bahasa 

pemrograman Python dan perpustakaan OpenCV. Kami menggunakan OCR (Optical 

Character Recognition) yang dimodifikasi/ditingkatkan untuk perpustakaan OpenCV itu 

sendiri. OCR ini adalah perpustakaan utama untuk membaca teks. Selain pencarian garis 

dan kata, pengenalan kata, pengklasifikasi karakter statis, analisis linguistik, dan 

pengklasifikasi adaptif, OCR ini beroperasi pada beberapa fase proses. Setelah proses 

membaca dokumen ini selesai, maka akan menghasilkan teks yang telah dibaca sebelumnya 

melalui kamera, yang kemudian akan menawarkan output teks yang menunjukkan lokasi 

robot AGV. Setelah pembacaan akurat, robot AGV akan maju ke situs berikut sebelum 

kembali ke posisi awal. Algoritma tersebut dapat diimplementasikan berdasarkan perangkat 

keras yang diuji di laboratorium AGV dengan kecerdasan buatan. 

KataKunci :robot,AGV,sistem pergerakan,computervision,raspberrypi 
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